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すための X軸モータ，縦方向に動かすために同期駆動させる Y 軸モータ，Z軸モータ，
およびパックの動きを観察するカメラから構成されている．なお，X軸，Y 軸，Z軸の
各モータにはステンッピングモータを用いている．これに加えて，モータをコントロー





した．今回，パーツを作製するにあたり，使用した３D CADは SOLIDWORKS 2016 x64 
Editionである．実際に作製した主要パーツは図２に示すホッケーで使うa) プッシャー，
そのプッシャーと機構を繋げる b) パーツ，c) カメラを支える台である． 
a) プッシャー      b) パーツ        c) カメラの台  
図２ 3D プリンタで作製した主要パーツ 
 










２）カメラの仕様と PC 側のプログラムの仕様が異なっていた． 
３）ホッケー台の表面，プッシャー，パックのそれぞれについて，カメラの認識にお
ける色相や彩度，明度が似ていて，識別の判定がうまくいかなかった． 














c) Arduino への伝達先の変更部分 
図３ Arduino のコード変更箇所 
これらの変更により，カメラで認識したパックの動きに対して，パソコン，Arduino，
モータが連動し，プッシャーで打ち返せるようになった．しかし，たまに誤動作が生じ
るなどして打ち返せない，もしくはオウンゴールしてしまうなどといった場合があっ
た．そのため，パックを 100%打ち返す自動エアホッケーまでには至らなかった． 
 
5. まとめ 
この学生自主研究を通して学んだことは，３D モデルの設計の方法と３D プリンタ
機構，Arduino のコード仕組みである． 
今後の課題として，色の変更を簡略化すること，カメラ位置を変えて，ホッケーのコ
ート内のみを写せるようにすることが挙げられ，これを行うことでさらに正確な打ち
返しが可能になると考えられる． 
変更部分 
(x:25000→10000，y:25000→10000) 
変更部分 
(x:300→390，y:500→410) 
変更部分 
(COM19→COM6) 
